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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Rechercheantrag gem. Paragraph 43 Abs. 1 Satz PatG ist gestellt 
(§) Vorrichtung und Verfahren zur Automatisierung von Fordersystemen 
(§) Die Erfindung bozieht sich auf eine Vorrichtung und ein 

Verfahren zur Automatisierung von Fordersystemen mit 

zumindesteiner Fordereinrichtung, insbesondere Lasttra- 

gereiner Elektrohangebahn, wobei die Fordereinrichtung 

einen Positionsgeber aufweist und zumindest u be r eine 

Leitung mit einer zentralen Steuereinheit verbunden ist. 1 

Zur verbesserten Abstands- und Positionssteuerung ist — r 

vorgesehen, daft die zentrale Steuereinheit (52) eine Bus- ra 

steuerung ist, dalS die zumindest eine Leitung ais Busier 

tung (56) ausgebildet ist und daft die Fordereinrichtung 

(12, 14) einen Mikroprozessor (32, 36) aufweist, der einer- 

seits mit dem Positionsgeber (16, 18) und andererseits 

mit der zumindest einen Buslettung (46) verbunden ist. Es 

erfolgt ein bidirektionaler Austausch von Soil- unoVoder 

Istwertdaten zwischen dor Fordereinrichtung (12, 14) und 
t der zentralen Steuereinheit (52) und/oder zwischen den 
, Fdrdereinrichtungenselbst. 
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Beschreibung 

Die Erfindung beziehl sich einerseits auf eine Vorrichtung 
zur Aulomatisierung von Fordersyslemen mil. zumindest ei- 
ncr Fordereinrichtung, insbesondere Lasttrager einer Elek- 
trohangebahn, wobci die Fordcreinrichtung einen Positions- 
gcber aufweist und iibcr zumindest eine Leitung mil einer 
zentralen Steuereinheit vcrbunden ist, und andererseits auf 
ein Vcrfahren zur Aulomatisierung von Fftrdersystemen, 
insbesondere schienengebundenen Fdrdersystemen wic 
Elcklrohangebahnen <xicr nurfordersystemen, wobei zwi- 
schen einer zentraien Steuereinheit und zumindest einer 
Fordcreinrichtung Soil-/ und/oder Istwertdaten ausgetauscht 
werden. 

Aus der Europaischen Patcntschrift 0 209 076 Bl ist eine 
Vorrichtung zum Transportieren und Positionieren von La- 
sten mitiels eines odcr mehrerer langs einer Laufbahn ver- 
fahrbarcr Lasttrager, an denen Lastcn aufgchangt sind, bc- 
kannt. Jcder Lasttrager ist mil. cinem Posilionsgeber ausge- 
stattet und uber zumindest eine Leitung mil einer zentralen 
Steuereinheit verbunden, uber die Sollwerte an die Lasttra- 
ger ubermiltelt werden, wobei den Lasltragern die gleichen 
Lage- und Geschwindigkeitssollwerte zugefiihrt werden, 
Dabei konnen Aktionen wie Heben, Senken oder Greifen 
der Lasltrtfger nur an bcstimitilen Positionen durehgeflihrl 
werden, die durch Sensoren wie Endschalter gekennzeich- 
net sind. Die Sensoren sind notwendig, damit die Lasttrager 
zum Bcispicl einen bestimmten Mindestabstand nicht unter- 
schreiten und/oder in gewunschten Positionen Aktionen 
ausuben konnen. 

Aus der Europaischen Patentschrift 0 626 299 Bl ist eine 
Vorrichtung zur Positionsbestimmung eines an einer 
Schiene verfalirbaren Fahrzeuges bekannl. Die Vorrichtung 
besteht aus einem liings der Schiene angcordneten Magnet- 
band mil. quer zur I^ngsrichtung der Schiene verlaufenden 
Magnetisierungsbereichcn und einem zugeordneten, am 
Fahrzeug befestigten Lesekopf. Um eine Positionsinforma- 
lion mit nur einem Sensor zu erreichen ist voigesehen, daB 
die Magnetisierungsbereiche des Magnetbandes in einer bi- 
naren Absolutkodierung nach einem Faltungscode mit Feh- 
lerkorrektur angeordnet sind. 

Ferner sind aus dem Stand der 'lechnik Bussysteme zur 
Koppelung digitaler Feldautomalisierungseinheilen wie 
zum Bcispiel speicherprogrammierbare Steuerungen, Stell- 
gerate und MeBumformer bekannt. 

Der Erfindung liegt das Problem zugrunde, eine Vorrich- 
tung und ein Verfahren zur Automalisierung von Fordersy- 
stemen derart weiterzubilden, daB eine Abstands- und Posi- 
tioniersteuerung von Fordereinrichtungen auf einfache 
Weise ermoglicht wild und insbesondere Aktionen an belie- 
bigen Stellen durchgefUhrt werden konnen. 

Das Problem wird durch eine Vorrichtung derart gelost, 
daB die zentrale Steuereinheit eine Bussteuerung ist, wobei 
die zumindest eine I^eitung als Busleitung ausgebildet ist 
und wobei die Fordereinrichtung einen Mikroprozessor auf- 
weist, der einerseits mit dem Posilionsgeber und anderer- 
seits mit der zumindest einen Busleitung verbunden ist. 
Durch die Ausbildung der Fordereinrichtungen als Busteil- 
nehmer wird erreichL daB die Fordereinrichtungen an belie- 
bigen Positionen, die durch die zentrale Steuereinheit (Ma- 
ster) an die in den Fordereinrichtungen integrierten Mikro- 
prozessoren (Slave) weitergegeben werden, Aktionen aus- 
fiihren konnen. Durch den AnschluB beider Fordereinrich- 
tungen an ein und das selbe Bussystem ist auch ein Daten- 
austausch zwischen den jcwciligcn Fordereinrichtungen 
rnoglich, so daB ein voigeschriebener Mindestabstand oder 
andere Kriterien eingehalten werden konnen. 

Insbesondere ist von Vorteil, daB auf Sensoren wie End- 
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schaltcr verzichtet werden kann, die zur Beabstandung von 
enllang eines lYansportweges verfahrbarcn Fordcreinrich- 
tungen nach dem Stand der Technik vorgesehen sind. 
Um insbesondere bei schienengebundenen F^ordcrsyste- 

5 men eine genauc Lagecrfassung zu ermoglichen, ist vorge- 
sehen, daB der Positionsgcber einen lcsekopf aufweist, wo- 
bei der Lesekopf einem enllang dcrLauibahn angeordnelen 
Magnelband zugeordnet ist, das quer zur Liingsrichlung an- 
geordnctc Magnetisierungsbereiche mil einer bin&rcn Abso- 

io lulkodicrung aufweist. Auf diesc Weise ist eine besonders 
einfache und sicherc Lagebeslimmung gewUhrlcislct. 

lici einer besonders bevorzugten Ausftihrungsform ist 
vorgesehen, daB die zumindest eine Busleitung als Feldbus- 
schienensystem ausgebildet ist, wobei fur die Dateniibertra- 

15 gung enllang einer Laufbahn wie Schiene zumindest eine 
Kontakteinrichtung wie Schleifleilung vorgesehen ist, an 
der die Fordereinrichtungen je mit zumindest einem Kon- 
laklclcmcnt wic Schlcifcr angcschlosscn sind. Auf dicsc 
Weise sind die Fordereinrichtungen standig mit dem Bussy- 

20 stem verbunden, so daB Daten bidircklional enlweder zwi- 
schen den Fordereinrichtungen selbsloder zwischen der ein^ 
zelnen Fordereinrichtung und der zentralen Einheit ausge- 
tauscht werden konnen. 
Der Lesekopf selbsl ist dabei tiber eine Auswcrleelektro- 

25 nik und einen Schnillslellenuiiiset/^er mil dem in der Forder- 
einrichtung integrierten Mikroprozessor verbunden. Da- 
durch wird erreicht, daB der Mikroprozessor standig mit der 
akluellen Position versorgt wird, die uber die Busleitung zu 
der zentralen Einheit weitergegeben werden kann und dorl 

30 mit der Istposition einer benachbarten Fordereinrichtung 
verglichen werden kann. 

Bei einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungsform ist vor- 
gesehen, daB der Mikroprozessor verschiedene Speichcrbe- 
reiche aufweist, in denen unterschiedliche Funktionsablaufe 

35 abgespeichert sind, die mit bestimmten Aktionsnummern 
abrufbar sind. Hierdurch wird eine Flexibilisierung von Ak- 
u'onspunkten erreicht. Die ubergeordnete zentrale Steuerein- 
heit (Master) gibt dabei bestinunte Aklionsnummem auf das 
Bussystem, die von jcweiligen Mikroprozessoren (Slaves) 

40 verarbeitel werden und an vorbestimmlen Positionen Aktio- 
nen wic Heben, Senken oder Greifen und ahnliches auslo- 
sen. Auch auf diese Weise wird erreicht, daB die Fdrderein- 
richlung in jeder beliebigen Position aktivierbar ist. 
Es ist vorgesehen, daB die Daten zwischen den Mikropro- 

45 zessoren der Fordereinrichtungen bidirektional austausch- 
bar sind. 

Verfahrensm&Big wird das Problem dadurch gelost, daB 
ein bidirektionaler Austausch von Soli- und/oder lstwertda- 
ten zwischen der Fdrdereinrichtung und der zentralen Steu- 

50 ereinheit und/oder zwischen zumindest zwei Fordereinrich- 
tungen des FSrdersystems und der zentralen Steuereinheit 
erfolgt Auf diese Weise konnen Abstands- und Positionier- 
steuerungen einfach realisiert werden. Insbesondere durch 
den bidirektionalen Austausch von Soli- und/oder Istwertda- 

55 ten sind Position und/oder Aktionszusland jeder Forderein- 
richtung sowohl der zentralen Einheit als auch der jeweils 
anderen Fordereinrichtung bekannt. Kollisionen konnen da- 
durch vermieden werden. Auch ist insgesamt eine Flexibili- 
sierung des Fordersystems rnoglich, da Aktionen der For- 

60 dereinrichtungen wie Heben, Senken oder Greifen von La- 
sten in beliebigen Positionen unter Beriicksichtigung be- 
nachbarter Fordereinrichtungen durchfuhrbar sind. 

Bei einer besonders vorteilhaften Verfahrensweise erfolgt 
die Steuerung der Fordereinrichtungen Uber ein Bussystem, 

65 insbesondere scricllcs Bussystem. 

Es ist vorgesehen, daB die Fdrdereinrichtung ihre Istposi- 
tion erfaBt, auswertet und mit der ubergeordneten zentralen 
Steuereinheit oder untereinander austauscht und in AbhSn- 
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gigkcil eincs vorgcgebcnen Sollwcrts und/oder Signals einc Busstruktur wird einc Linicnstruktur vcrwcndct, wobei die 

bcslimmtc Aktion ausfuhn. Bci zumindest zwei Fdrdercin- /uleitungen 42, 44 ais StichleiLungcn ausgebildet und zu jc- 

richtungen isl vorgesehen, daB dieso ihre Position erfasscn, weils oincm Abzweig 54, 56 fuhren. In dem hier dargcstell- 
auswerlen und mil dcr ubcrgcordnclen Steuereinheit und/ len Ausfiihrungsbeispiel beslchi. die Buslciumg 46 aus ci- 

oder unlcrcinandcr austauschen und in Abhangigkeil eincs 5 nem Feldbusschiencnsysleni, welches zumindest zwei 

vorgcgebcnen Sollwcrts und/oder Signals eine bcstimmle Schiencn umfaBl. Dabei ist vorgesehen, daB die Abzwci- 

Aklion ausfuhren, Dies isL insbesonderc darin von \fortcil, gung 54, 56 als Schieifkontaklc ausgebildel sind, um bci 

wenn es sich bci den Fordcreinrichtungcn um an einer Lauf- verfahrbarcn Fordereinrichtungen 12, 14 in jeder Position 

bahn verfahrbarc I^asllrager handclt, wic zum Bcispiel bei cinen clektrischen Kontaklhcrstellen zu kOnnen. 

cincm Elektrohangcbahnsyslcm. io Durch die crfindungsgemaBe Ausbildung der Vorrichtung 

/ur Flexibilisicrung von Aklionspunkten ist vorgesehen, 10 als Bussystcm wird gegeniiber dem Stand der 'Jbchnik 

daB von der ubergcordnelcn zentralen Sleuercinheit (Ma- der Vorteil erreicht, daB unabhangig von entlang der Lauf- 

ster) Fahrauftragc ausgegeben wcrden, die in den einzelnen bahn angeordneten Sensorcn eine hohe Flexibility crreicht 

Fordcreinrichtungcn bci Errcichcn einer vorgcgebcnen Posi- wird, wobei die einzelnen Fdrdereinrichlungen 12, 14 unab- 

tion Aktionsauftrage wie Ucbcn, Scnken oder Grcifen von 15 hangig von Sensorcn in gewunschlem Umfang posilionicr- 

Lasten ausiosen, Ini Gegcnsatz zu den aus dem Stand der bar und aktivierbar sind. 

Tcchnik bekannlen Verfahrcn sind spezielle Sensorcn wic VerfahrcnsmaBig ist vorgesehen, daB zwischen zcntraler 

Endschalrcr entlang zum Bcispiel einer Laufbahn nicht not- Stcucrcinheit 52 und den Mikroprozcssorcn 34, 36 so wic 

wendig, um die Aktionen in vorbcslimmten Positionen aus- zwischen den Mikroprozcssorcn 34, 36 sclbst ein bidireklio- 

fiihrcn zu konnen. Dies wird insbesonderc dadurch erreichu 20 naler Austausch von Soil- und/oder Istwertdaten erfolgl. 

daB die Istposition Uber den Dalenbus an die zenlrale Einheit Dabei wird durch die zentrale Einhcit. 52 eine Aktionsnum- 

wcilergegcbcn wird und dort mil der Istposition einer be- mer vorgegeben, die uber den Buskoppler 50 auf den Bus 46 

nachbarten Fordereinrichtung verglichen wird. Dadurch er- geleitet wird. 

gibt sich auch der besondere Vorteil dcr Verfahrensweise, Eine entsprechende Aktionsnummer lost in deni Mikro- 

daB namlich Aktionen der Fordereinrichtungen an beliebi- 25 processor 34 und/oder 36 einen in einen Speicher gelegt.cn 

gen Positionen eingeleitel werden konnen. vorbesu'mmten Funktionsablauf wie Heben, Senken oder 

Weitere Einzelheitcn, Vorteilc und Merkmale der Erfin- Greifen einer Last aus. Auch die Position kann durch die 

dung ergeben sich nicht nur aus den Anspruchcn, den diesen zentrale Einheit 52 als Sollwert vorgegeben werden. Auf- 

zu entnehmenden Mcrkmalen - fiir sich und/oder in Kombi- grund der bidirektionalen Kommunikation der Busleilneh- 

nation -, sondern auch aus der nachfolgendcn Beschreibung 30 mer erhall jede Fordereinrichtung 12, 14 die jeweiligen In- 

eines der Zeichnung zu entnehmenden bevorzugten Ausfiih- formationen der anderen, so daB Kollisionen weitgehend 

rungsbeispiels. ausgeschlossen sind. Auch weisen die zentrale Einheit 52 

Der einzigen Figur ist eine als Bussystcm ausgebildete und/oder die Mi kroprozessoren 34, 36 Speicherbereiche mi t 

Vorrichtung 10 zur Automatisierung eines ein oder mehrerc Informationen dariiber auf, wie weit eine Anniihrung der 

Fordereinrichtungen 12, 14 aufweisende Fordersystem dar- 35 beiden Fordereinrichtungen 12, 14 einander erlaubt ist So- 

gestellt. Bei den Fordereinrichtungen 12. 14 kann cs sich um bald sich die Fordereinrichtung 12, 14 unerlaubt nahern, 

langs einer Laufbahn (nicht dargestcllt) verfahrbarc Lastlra- wird ein Signal ausgelosl, das die Antriebseinhciten (nicht 

ger einer Elektrohangebahn handeln, an denen Lasten aufgc- dargestcllt) dcr Fordereinrichtung 12, 14 abschalteL Selbst- 

hangt sind, wobei die jeweiligen Lasttrager mindestens ei- versfandlich kann auch die zentrale Steuereinheit52 mil Bu- 

nen Antricbsmotor (nicht dargestelll) aufweisen konnen. 40 skoppelelcmcni 50 Beslandteil einer weiteren Forderein- 

Dcrartige Lasttrager sind aus der Europaischen PatenLschrifl richtung (nicht dargestellt) sein. Dabei ware die Verbin- 

0 209 076 Bl bekannt, auf deren Inhalt hier verwiesen wird. dungsleitung 48 ebenfalls uber Schleifkontakte mit dem 

Die Fordereinrichtung 12, 14 weist einen Posiiionsgebcr Bussyslern 46 verbunden. 

16, 18 auf, der uber eine Verbindungsleitung 20, 22 mit einer Insgesamt wind eine sichere und einfache Abstands- und 

Auswerteeinheit 24, 26 verbunden isL In dem hier darge- 45 Positioniersteuerung ohne zusatzliche Sensorik und die da- 

stellten Ausfiihrungsbeispiel isl der Posiiionsgebcr 16, 18 fur notwendige Verkabelung realisiert. AuBerdem wird eine 

als Lesekopf ausgcbildet, der einem entlang der Laufbahn Flexibilisierung von Aklionspunkten dahingehend erreicht, 

(nicht dargestellt) angeordneten Magnetband 28 zugeordnet daB Aktionen der Fdrdereinrichtungen 12, 14 an beliebigen 

ist, das quer zur Langsrichtung angeordnete Magnedsie- Positionen ausfuhrbar sind. 

rungsbereiche mit einer binaren Absolutkodierung aufweist 50 

Eine derartige Vorrichtung zur Posttionsbestinrunung von Patentanspriiche 
entlang einer Laufbahn verfahrbaren Fordereinrichtungen 

isl aus der Europaischen Patentschrift 0626 299 Bl be- 1. Vorrichtung zur Automatisierung von Fordersyste- 

kannt. Das Magnetband besteht zweckmaBigerweise aus ei- men mit zumindest einer Fordereinrichtung, insbeson- 

ncm magnclisierbaren flexiblen Kunststoffprotii, d h. einem 55 dere Lasttrager einer Elektrohangebahn, wobei die For- 

Kunststofiband, dem ein magnetisierbares Melallpulver ein- dereinrichtung einen Positionsgeber aufweist und zu- 

verleibt ist. mindesl. iiber eine Leitung mit einer zentralen Steuer- 

Die Auswerteeinheit 24, 26 isl uber einen in der Forder- einheit verbunden ist, dadurch gekennzeichnet, daB 

einrichtung integrierten Schniltstellenumsetzer 30, 32 mil die zentrale Steuereinheit (52) eine Bussteuerung ist, 

einem Mikroprozessor 34, 36 verbunden. Der Mikroprozes- 60 daB die zumindest eine Leitung als Busleitung (56) 

sor 34, 36 seinerseits ist iiber einen Buskoppler 38, 40 und ausgebildet ist und daB die Fordereinrichtung (12, 14) 

Zuleitungen 42, 44 mit einer als Feldbussystem 46 ausgebil- einen Mikroprozessor (32, 36) aufweist, der einerseits 

delen Busleitung verbunden. Die Busleitung 46 selbst ist mit dem Positionsgeber (16, 18) und andererseits mit 

Uber eine Verbindungsleitung 48 und einen Buskoppler 50 der zumindest einen Busleitung (46) verbunden ist. 

mit einer zentralen Steucrcinhcil (Master) 52 verbunden. 65 2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 

Der Bus 46 kann als serielles Bussystcm zur Koppelung zeichnet, daB die zumindest eine Busleitung (46) als 

der zentralen Steuereinheit 52 mit den Mikroprozessoren Feldbusschienensystem ausgebildet ist, wobei fur die 

34, 36 der Fordereinrichtungen 12, 14 ausgebildet sein, Als Dalenubertragung entlang einer Laufbahn wie Schiene 
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zumindest eine Kontaktcinrichtung wie Schleifleitung 
vorgesehen ist, an dcr die Fwdereinrichtung (12, 14) 
mil zumindest einem Kontrollelement wie Schleifer 
(54, 56) angeschlossen sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Posilionsgeber (16, 18) eincn 
Lesekopf aufweist, wobei dcr Lesckopf einem enllang 
derLaufbahn angeordneten Magnetband (28) zugeord- 
nei ist, das quer zur LUngsrichtung angeordncle Ma- 
gnetisierungsbereiche init einer binaren Absolutkodic- 
rung aufweist. 

4. Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorhcr- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Lesekopf (16, 18) selbst uber eine AuswerteeLeklronik 
(24, 26) und einen Schnittstellenumselzer (30, 32) mil 
dem in der Fordereinrichtung (12, 14) integrierten Mi- 
kroprozessor (34, 36) verbunden ist. 

5. Vorrichtung nach einem oder mehreren dcr vorhcr- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Mikroprozessor (34, 36) verschiedene Speicherberei- 
che aufweist, in denen unterschiediiche Funktionsab- 
laufe abgespcichert sind, die uber besdmmte Akdons- 
nummern abrufbar sind. 

6. Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Fordereinrichtung (12, 14) in jeder belicbigen Position 
aktivierbar ist. 

7. Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Daten zwischen den Mikroprozessoren (34, 36) der 
Fordereinrichtung (12, 14) bidirektional austauschbar 
sind. 

8. Verfahren zur Automatisierung von Fordersyste- 
men, insbesondere schienengebundenen Fbrdersysle- 
meri wie Elektrohangebahnen oder Flurfordersyste- 
mcn, wobei zwischen einer zentralen Steuereinheit und 
zumindest einer Fordereinrichtung Soil- und/oder Ist- 
wertdaten ausgetauscht werden, dadurch gekennzeich- 
net, daB ein bidirektionaler Austausch von Soil- und/ 
oder Istwertdaten zwischen der Fordereinrichtung (12, 
14) und der zentralen Steuereinheit und/oder zwischen 
zumindest zwei Fordereinrichtungen (12, 14) des For- 
dersystems und der zentralen Steuereinheit erfolgt. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Steucrung der Fordereinrichtungen (12, 
14) uber ein serielles Bussystem erfolgt 

10. Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Fordereinrichtung (12, 14) ihre 
Istposition erfaBt, auswertet und mit der ubergeordne- 
ten zentralen Steuereinheit austauscht und in Abhan- 
gigkeit eines vorgegebenen Sollwerts und/oder Signals 
eine besdmmte Aktion ausfiihrt 

1 1 . Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB zu- 
mindest zwei Fordereinrichtungen (12, 14) ihre Posi- 
tion erfassen, auswerten und mit der Ubergeordneten 
zentralen Steuereinheit und/oder untereinander austau- 
schen und in Abhangigkeit eines vorgegebenen Soll- 
werts und/oder Signals eine bestimmte Aktion ausfiih- 
ren. 

12. Verfahren nach einem oder mehreren der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB 
von der Ubergeordneten zentralen Steuereinheit (52) 
Fahrauftrfige ausgegeben werden, die in den einzelnen 
Fdrdcrcinrichtungcn (12, 14) bci Errcichen einer vor- 
gegebenen Position Aktiorisauftrage wie Heben, Sen- 



ken oder Greifen von Lasten auslosen. 
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